

































メータリングパルプ (SS31RS4 ， Swagelok) を使用した。このパルプ
の構造を図 2 に示す。バルブの耐圧は 35MPa (21 OC)、流量係数 (Cv





Cv = _~~:~ _JG ,, (273+t) 2070~ v ? ( 1 ) 図 2 使用したメータリングパルプの構造
ここで、 Qgは標準状態における気体の流量[m3_ STP/h] 、 Gg は空気を
l とした時の気体の比重、 P 1 は 1 次側絶対圧力 [MPa]である。この式を使って、後述する溶解度測定
に適する操作条件 (800C ，差圧 25MPa，流速 100cc-STP/min) での適合 Cv 値を計算すると、約 5x








スが O の時に ON)、ドライパ放熱板過熱信号、並びにモータの原点復帰用デジタルファイパ光電ス
イッチ信号 (E3X-DA ， OMRON) の 3 つである。また、これらの信号は、パソコンでも受信し、ソフト
によりモニター画面で ON/OFF が確認できるよう
にした。







電源入力 DC24V 4A 
励磁方式 7J~^テ、，')r 0.720 /setp 
(4 相励磁)














表 2 A/D 変換 PC カードの主な仕様
変換方式 逐次比較変換方式
分解能 12 ビット
AID 変換部 変換速度 10μs チャンネル数 8ch 
入力レンジ :t 10V、 +5V
サンプリング機能 一定周期サンプリング(10μs""2.55ms)
汎用入出力部 チャンネル数 入力 4ch、出力 4ch入出力レベル TTL レベル





コンに TTL 入出力機能を有する A/D 変換 PC カード
(AXP-AD02、アドテツクシステムサイエンス)を
装着した。この PC カードの主な仕様を表 2 に示す。





C++ ver.6.0 を用いて MFC ベースで行った。ステツピングモータの制御用に作成したダイアログを
図 4 に示す。ダイアログには、正・逆転ボタン、停止ボタンを設け、シングルステップ回転、連続



















Hチャンネル OutCh(O-めから 1 パルス出力
void CMoterDrive::Moter1Pulse(BYTE OutCh) 
UINT dnum=O; 
IICurrentOutValue は TTL 出カボート 4ch の，on 状況を格納 1
しているグローパル変数
CurrentOutValue I =(OxOl<<OutCh); 






if ( Ad02wOutPort( wlρgSocket， CurrentOutValue ) == 
F札SE){
A永Me伺ssag伊:eBo侃x(仁_T町(ぐ"TTL-Ou凶tRe剖s鉛et 出カエラ一つ
MB_OK I Ml由B_ICONSTOP);; 
return; 




















1 10001 i (i=200-1000)に比例した Wait を設定
Wait=1000/(double)(1 +け+);
I/Wait[ms]が目標パルス間隔[ms]よりも大きい聞はループ




























































図 5 メータリンク~1¥ ~ J~アを用いた定圧送
液の試み




• : 8ml!min 
ﾂ : 6ml!min 
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体の圧力制御や放出量制御の基礎実験を行った。その結果、最小 0.36 0 刻みでのパルプ開聞が遠隔
でコントロール可能となった。ステップ角と圧力/流速の関係を調べた結果、今回用いたメータリ
ングパルプの Cv 値が大きいため、圧力や流量を一定値に制御するのは困難なことが分かった。今後、
実用的な制御を行うには、より Cv 値の小さなバルブの選定や PID 制御システムの構築などを行う必
要がある。
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